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Re8{ se zejména zjednoduseni upfnaciho
- za¥f{zen{ s jednoduchym mechanismem p¥e-
nosu upinac{ sf{ly tim, Ze delisti sklif&idla
jsou ovl&ddny pomoci tdhel a planZet, vede-
ngch po obvod® Sestidhelnikového télesa
sklf&idla, kde mezi skli&idly, rovné%Z s roz-

mist&nim po 120°, obvodu, jsou planZety
ovladany radidlnimi pisty.

245397




245397 2

Vyndlez se tfkd skli¥idla s ovlAdddnim radiilnfho pohybu Zelistf tlakovym mediem,
které je vyvrty a radidlnimi vybrdnimi vedeno z pevné &&sti do rota&ni ¥dsti sklididla.

Stdvajici za¥izen{ typu s ovlddacim tlakovym mediem pouZivajf jednak p¥imého piso-
ben{ radidlnich pistd na sou¥dst, cof v&t¥inou znamenid nedostatenou p¥ftla&nou silu,
jednak p¥i pouZitf pdkového p¥evodu jde o zafizeni rozm&rnd, s velkymi vnZjsimi rozméry
a tim i velkymi rotujicimi hmotami.

Uvedené nevyhody ve zna¥né mi¥e odstranuje sklf&idlo s radiidln& p¥esuvnymi Eelistmi
tlakovym mediem, s p¥ivodem tlakového media vyvrty a prstencovymi vybrdnimi z pevné S4sti
do rota&ni &4sti, podle vyndlezu, jehof podstata spodivd v tom, Ze &elisti sklfi&idla,
umist&né ve t¥ech rozich Sestidhelnfikového t&lesa sklfdidla, jsou pomoci tdhel a planZet
propojeny s pisty umi{st&nfmi radidlné& pohybliv& ve zb§vajicich rozich Sestidhelnikového
télesa skli&idla, kde éelisti'jsou propojeny s jezdci, posuvnymi po vodicich ty&ich.

Nejlépe jsou planfety k t&hlim upevn&ny pomocf{ p¥{loZek, kde tdhla jsou oto&ni
v jezdecich a planfety jsou vedeny po obvod@ t&lesa skli¥idla p¥es kladky, oto&né na éepech,‘
umisténgch v pistech, p¥ifem? Zepy tyto pisty p¥esahuji do vybrdni v zardfk&ch t&lesa
sklididla. Vfhodn& jsou Selisti s jezdci propojeny prostf¥ednictvim pevného umist&ni na
stojindch, které jsou hornimi &dstmi v¢kyvn& p¥ipevn&né k jezdcim a dolnimi &4stmi rovn&i
vikyvn& k jednomu konci péky, kterd je druhym koncem op&t vykyvn& p¥ipojend k bo&nicim
na protilehlé stran& primé&ru vodici ty&e. '

Skli&idlo podle vyndlezu vyuZivéd kinematickych zm&n p¥i deformaci Sestidhelniku,
vykazuje tedy p¥iznivy silovy pfenos od ovlddacich pistd na upinacf{ Selisti, p¥itom rovn&i
vlivem uspofdddni s vyuZitim deforma¥nich planZet pfedstavuje konstrukéné& jednoduché za¥izeni
znamenajic{ i malé rotujfci! hmoty. PEitom té% umoZfiuje nezdvislé upindni jednotlivych &e-
listf{, nap¥. p¥i vyoseni souddsti.

Na p¥{kladném provedeni, na obr. 1 v &elnim pohledu a na obr. 2 v pfi&ném ¥fezu,
bude pfedmé&t vyndlezu bli¥e popsén a objasnéna jeho funkce.

Z4kladnimi &4stmi sklf{&idla je &4st pevnd a &4st rotadni, prezentovani zde pfedeviim
té&lesem 26 sklf¥idla a v ném umist&nymi souddstmi, to p¥edeviim znamend pisty 16, rozmi{st&ngmi
v té&lese 26 sklididla radidlné& po 120° a propojenymi kinematickou vazbou s Gelistmi
4 skli&idla, posuvnymi rovnéZ radidlné& ve zBYvajicich vrcholech Sestithelniku, kterym
je tvofeno t&leso 26 sklilidla. :

Ve znézorn&né variant® proveden{, typické pro pouZit{ jako ovlddaci element pro
samosvorné srdce, umistitelné mezi radidlné p¥esuvné (ovlddaci) &elisti 4 sklf&idla,
je pevnid &4st tvofena upinacim hrotem 13, na ném¥ je pomocf rozp&rného kroufku 24 a stahovacich
groubl 27 pfemistitelné& uloZeno pouzdrollﬁ, které je proti Uplnému vysunutf z hrotu 13
zajisténo vystupkem na rozp&racim kroufku 24, pohybujicifm se ve vybrdni pouzdra 14. Vybréd-
ni pouzdra 14 je uzavieno vnit¥n{ pojistkou 25, Axidln{ posuv sklf¥idla na hrotu 13
umoffiuje m&nit misto upnut{, pf¥fpadné zajistit stejné upnuti po pfebrouSeni hrotu 13.

V pevné &4sti, na pouzdru 14, je nalisovén krouZek 11, axiidln& zaji¥t&ny nékruZkem
na pouzdru 14 a kruhovou zard¥kou 15, zaji¥t&nou vn&jE{ pojistkou 12. Stejnym zpisobem,
to je ndkruZkem na pouzdru 14 a kruhovou zardZfkou 15, je axidlné& zajigténo i t&leso 26
skl{&idla, oto®né na pevné S4sti skli&idla.

P¥{vod tlakového media pod pisty 16 je od stfedového vyvrtu hrotu 13 proveden radidlnimi
vgvrty a kruhovymi vybrénimi v pouzdru 14 a kroufku 11.

Kinematick4 vazba mezi pf{sty 16 a &elistmi 4 je provedena ppmoci tédhel 21 a po
obvodu Sestithelnfkového t&lesa 26 sklfdidla vedenych planZfet 20. PlanZety 20 jsou k té&hlum
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21 pripevnény pomoci pfiloZek 22, p¥itom tdhla 21 jsou vgkyvn& kolem axidlnich Zepi

23 uloZena na obou strandch jezdch 2, které jsou posuvn& ulofeny na vodicich ty&fch 1,
zaroubovanych do t&lesa 26 sklf&idla radi&ln& shodn¥ s posuvem Zelist{ 4. S pisty 16
spolupracuji planZety 20 prostfednictvim kladek 17, které jsou na pfstech 16 oto&né na
Zepech 18. Konce &epl 18 p¥e&nivaji do vybréni zardZfek 19, p¥ipojengch k t&lesu 26 skli-
&idla, ¢imZ p¥i posuvu pistu 16 nedochdzf k jeho (a kladky 17) natdenf a p¥i p¥ipadném
poruSeni plan¥ety 20 nedojde k vysunutf pistu 16 z té&lesa 26 skli&idla.

Celisti 4 jsou déle na jezdcich 2 uloZeny prostfednictvim stojin 5, které jsou
vychylitelné na &epech 3 jezdcl 2. Svislou polohu stojin 5 p#i posuvu jezded 2 zajisfujf
paky 6, které jsou otoln& uloZfeny ve spodnich &&stech stojin 5 a na protilehlych stranich
primérd jezdclh 2 v bodnicfch 7. Ke stojindm 5 jsou pfipevn&ny Celisti 4 s moZnosti radi&lnfho
pfemist&nf po uvoln&nf ¥roubd. Mechanismus uloZeni Celist{ 4 na jezdcich 2 prostfednictvim
stojin 5 a pdk 6 zajiStuje dostatednd® pfesny svisly pohyb Zelist{ 4, pFfitom témd¥ odstrahuje
nevhodné p¥ifenf{ v uloZeni jezdcl 2.

Ut&sn&ni rota®n{ &4sti na &4sti pevné je provedeno pomocf t&snéni 10, z jedné strany
je té&sné&ni 10 opfeno o viko 9, k t&sn&ni 10 na druhé stran& doléhd uniSeci deska 8.
V této desce 8 je vybrdnf, do kterého zasahuje zpravidla kolik z unéSec{ desky stroje k pre-
nosu krouticiho momentu.

Vlastni &innost sklitidla, to je upinaci (resp. ovlddacif) pohyb Zelisti 4, nast4va
pfivedenim tlakového media pod pisty 16 tim, Ze p¥i pohybu pistd 16 od osy otdBen{ vlivem
neprodluZitelnosti planZet 20 dochdzi k zatladovani jezdct 2 a tim i Celisti 4 smé&rem
do st¥edu, tedy v upinacim (ovlidacim) sm&ru. Zp&tny pohyb sou&dsti po z&niku tlaku upfna-
ciho media opét obstaraji pruZné planZety 20. Kromé& jiZ uvedenych vyhod za¥izenf, umoZiiuje
kinematickd vazba p¥enosu upinaci sily pomoci planet 20 a kladek 17 té% nez&visly pohyb
delist{ 4, tedy i upindn{ vyosenych soulédsti.

Krom& uvedeného p¥ipadu, kdy je sklf&idlo pouZito jako ovlddaci{ prvek pro samosvorné
unéd$eci srdce, miZ¥e sklffidlo dle vyndlezu samozfejm& slouZit i pro p¥imé upindni, zejména
robustnéj¥i souddsti o v&€t3i tuhosti. PF¥itom jsou moZné n&které varianty konstruk&nich
detailt, jako nap¥iklad feSen{ pevné S4sti sklf&idla (bez hrotu, s prichozim otvorem ...).

PREDMET VYNALEZU

1. Skli&idlo s radidlné& p¥esuvnymi &elistmi tlakovym mediem, s pfivodem tlakového
media vyvrty a prstencovymi vybranimi z pevné st¥edni &4sti do rotadni Z4sti, vyznadujici
se tim, Ze Celisti (4) skli&idla, umisténé ve t¥ech rozfch Sestidhelnikového t&lesa (26)
skli&idla, jsou pomocf tdhel (21) a planZet (20) propojeny s pisty (16) umisténymi radid&lné&
pohyblivé na zbgyvajicich rozich Sestidhelnf{kového tdlesa skli¥idla (26), kde &elisti
{4) jsou propojeny s jezdci (2), posuvnymi po vodicich ty&ich (1}.

2. skli&idlo podle bodu 1, vyznafujici se tim, Ze planZety (20) jsou upevn&ny po-
moc{ p¥floZek (22) k tdhlim (21) otoln& umisténym v jezdcich (2), kde planZety (20) jsou
vedeny po obvodé& té&lesa (26) sklitidla pfes kladky (17), oto&né na &epech (18), umisté&ngch
v pistech (16), pfifemZ &epy (18) tyto pisty (16) p¥e&nivaji do vybrdni v zar&¥kdch (19)
t&lesa (26) skliZidla. o

3. sklf&idlo podle bodu 1 a 2, vyznadujici se tim, Ze Celisti (4) jsou s jezdci
(2) propojeny prostfednictvim pevného umisté&ni{ na stojindch (5), které jsou hornimi &Astmi
vykyvné& pfipevn&né k jezdcim (2) a dolnimi &4stmi rovn&%Z vykyvn& k jednomu konci péaky
" (6), kter&d je druh¢ym koncem op&t vykyvné éfipojené k bo¥nicim (7) na protilehlé strand
priméru vodic{i tyfe (1).
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